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La presente invention conceme un appareil -et lan precede 
permettant de calibrer ou d'^talonner des patrons de tailles dif- 
ferentes S partir d'un patron initial. Plus particulierement , la 
presente invention conceme 1* emission de signaux definissant 
5 completement les coordonnees de position des limites de ces patrons 
de tailles dif ferentes , denoinines ci^pres patrons derives, en 
partant d'nne information de position concernant le patron ini- 
tial et a I'aide d'autres informations mettcuit en rapport cer- 
tains points limites des patrons d§riv6s et ceux du patron initial. 

10 Dans la fabrication des vetements, il est courant de r§ali- 

ser un v€tement de base et de le diviser en elements secondaires 
dont chacun peut subir une extension pouvant etre d§finie en 
divers points afin d'obtenir des tailles dif ferentes de celle 
du vetement de base. Chaque element secondaire, appele couramment 

15 un patron principal comporte une limite ferm§e passant par un 
certain noiribre de ces points d* extension appel§s couramment des 
points de reference et des points d'etalonnage. Le fabricant 
affecte a chacun de ces points une regie d* extension appel^e nor- 
malement la regie d'etalonnage du point. 

20 Depuis longtemps , la pratique dans 1* Industrie du vetement 

a consiste a effectuer a la main les operations d'etalonnage des- 
tinees a produire des versions de tailles diff^rentes du patron ini- 
tial et ensuite i couper I'etoffe suivant les patrons derives. Les 
morceaux d»§toffe sont assembles ensuite pour donner un vetement 

25 de taille particuli&re dont le style general est le meme que celui 
du vetement de base. Le manque d'interet et 1 ' inef f icacite de I'e- 
talonnage effectue a la main a favorise recemment diverses tenta- 
tives d'automatisation. Cependant, jusqu'a present, aucun appareil 
entierement satisfaisant n*a §te mis au point. 

30 L^incapacite de la technologie actuelle a donner un appareil 

d'etalonnage satisfaisant, permettant 1 'extension sp§ciale et com- 
plexe de patrons derives en partant d'un patron initial, peut etre 
attribuee en grande partie au fait que de tels appareils ne presen- 
tent pas la souplesse et les possibilit§s d* adaptation suffisantes 

35 pour remplacer, en fait, le travail manuel d'un artisan. Un tel arti 
san qui ne subit aucune limitation pour son etalonnage, peut adap- 
ter facilement ses efforts a une extension spccxale et coraplexe 
d'un patron en faisant appel en partie. aux regies d'etalonnage du 
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fabricant pour des points isoles du patron initial et en grande 
part a son experience empirique de la technique de I'etalorinage. 
Les appareils ou syst^mes d'etalonnage automatiques actuels ne 
pr§sentent pas de souplesse semblable, ils n'ont aucune possibi- 
5 lite d 'adaptation et ils ne peuvent rentplacer 1' artisan. Dans ces 
appareils, des reodes de calcul simples et invariables sont utili- 
ses a la fois pour determiner les emplacements des points d'etalon- 
nage de reference du patron derive et egalement pour determiner 
1* emplacement de points d§finissant des lignes du patron d6riv§ re- 
10 liant entre eux des points de r§fgrem:e et des points d»§talonna- 
ge, ces lignes 6tant appel§es couramment des segments de lignes. 

Dans ces appareils, le mode de d§termination siirple et in- 
variable d'un point de r§fgrence ou d'un point d'etalonnage du 
patron deriv§ consiste 3 d§placer proportionnellement les points 
15 de r6£grence ou d'etalonnage du patron initial suivant des direc- 
tions perpendiculaires, en obgissant strictement aux regies d'§- 
talonnage du fabricant. Le procede simple et invariable de la 
determination d'un segment de ligne est constitu§ par un proc§- 
d§ de triangulation rigide qui, bien qu'etant suffisant pour gta- 
20 lonner certaines zones du patron initial, est exaggr§ment compli- 
que, inefficace et parfois inapplicable St d'autres zones de ce 
patron. Tandis que 1" artisan adapte son gtalonnage pour r§pondre 
aux besoins du patron qui est gtalonne, les appareils automatiques 
connus actuellement fonctionnent en adaptant les operations d'eta- 
25 lonnage du patron initial 3 leurs possibilit§s limities. 

A titre d'exemple, un tel appareil d*6talonnage automatique 
connu actuellement est d§crit dans le brevet des Etats-Unis d*Am§- 
rique n** 3.391.392. Dans 1' appareil decrit dans ce brevet, toute 
intervention humaine pour I'gtalonnage des patrons est con5>lgtement 
30 supprimge. Dans ce but^ 1* appareil d*etalonnage de ce brevet qui 
n'a aucune souplesse con^rend un appareil traqant ou suivant au- 
tomatiquement le patron initial et emettant, quelle que soit l»i- 
dentification du point d'gtalonnage du patron, des signaux de posi- 
tion indiquant la llmite complete du patron initial. L« appareil 
35 ou systdme con^rend de plus des elements de calcul traitant ces si- 
gnaux de position de la llmite et utilisant des rdgles arbitraires, 
mises en mimoire, pour l*espaicement prevu entre les points 
d'€talonnag.e,afin de determiner 1 * emplacement de ces points et 
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d'gmettre des signaux indignant leurs coordonnges. Tandis que ces 
points d'etalonnage du patron initial sont ainsi mis en position 
par le calcul, le systSme selon ce brevet utilise des rSgles d'6- 
talonnage du fabricant qui semblent pouvoir etre affecties aux 
5 points d'etalonnage apparaissant sur le patron principal pour cal- 
culer par un procedg de decalage proportionnel invariable les points 
d'etalonnage du patron d6riv6. Ensuite, cette information de po- 
sition concemant le patron d§riv§ est combinSe avec d'autres 
signaux qui indiquent les segments de lignes de la limite du patron 
10 initial afin de calculer l'eii«>lacement des points restants du 
patron dgrivg disposes entre les points d'etalonnage calcules, 
ce calcul Stant executg par un procSd6 de triangulation invariable. 
Des dispositifs traduisent ensuite ces signaux attribugs a la li- 
mite en un patron visible. 
15 On voit que le systeme du brevet des Etats-Unis d'Amgrique 

n° 3.391.392 precit§ constitue un exemple precis d'un gtalonnage 
de patrons autoraatique rigide et manquant de souplesse tel que 
ceux decrits plus haut et ne concement que des dispositifs de 
calcul simples et invariables determinant a la fois les points d'g- 
20 talonnage et les segments de lignes du patron dgriv§. Du fait de 
leur manque de souplesse dans leur calcul, ces systemes sont in- 
capables d'6talonner un patron avec la grande souplesse d'un 
artisan . Bien que tout systSme desting a rendre totalement automa- 
tique 1* operation manuelle effectuSe par 1' artisan, soit compliquS 
25 au point d'etre impossible a rgaliser en pratique, une certaine 
souplesse de calcul est essentielle pour supprimer les d§faillan- 
ces de f onctionnement des systSmes existants. 

En consequence, la prgsente invention conceme un systfeme 
d'etalonnage des patrons dent la souplesse de calcul est trSs gran- 
30 de. Un tel systfeme comporte des modes de f onctionnement multiples 
pour produire a la fois des points de reference ou des points d'e- 
talonnage ainsi que des segments de lignes reliant ces points entre 
eux. I* systeme peut fonctionner s61ectivement suivant I'un de 
ces modes de calcul de determination d'un point d'etalonnage sui- 
35 vant les directives d'un opgrateur. Le systSme d'etalonnage fonc- 
tionne automatiquement suivant I'un de ces modes de calcul. multxple 
de determination d'un segment de ligne. L'appareil utilise pour la 
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dgtermination d'un segment de ligne coinprend plusieurs disoosi- 
tifs de calcul dlstlncts. La prgsente invention concerne' Scalement 
des procedgs pour 1 • etalonnage de patrons, pour la detem- nation 
de points d -etalonnage et pour la determination des secTOe=ts de 
lignes. 

En consgquence , la pr€sente invention concerne un syst6- 
me d' etalonnage de patrons destinS a fonctionner a I'aide d'nne 
information fournie par le fabricant et d«un rfialisateur <=e pa- 
trons suivant des modes de calcul divers, le fonctionnement du sys- 
t§me etant commahde sglectivement par cette information afin d'u- 
tiliser la combinaison particuliire de modes de fonctionnement et 
etalonner plusieurs patrons d6riv€s de tailles diffgrentes en par- 
tant d'un patron initial. Dans ce but, le syst6me comprend un pre- 
mier circuit emettant des signaux de coordonn§es de position indi- 
quant 1 'emplacement de points d'Stalonnage et de segments de ligne 
du patron initial, un second dlspositif recevant cette informa- 
tion et emettant des signaux les representant , un troisi&me dls- 
positif commands par les signaux emis par le premier et le second 
dlspositif s, calculant, suivant un mode indiquS par le second disposi 
tif, 1 'emplacement des points d'Stalonnage du patron d6riv€,et 6met- 
tant des signaux representant ceux-ci ainsi que d'autres signaux 
de commande, un quatridme dlspositif commande par les signaiuc emls 
par le premier et le troisigme dlspositif s, calculant, suivant un 
mode indique par des signaux de commande, 1 'emplacement de points 
dgfinissant des segments de lignes du patron derive et emettant 
des signaux les indiquant, un cinquiSme dlspositif utilisant les 
signaux emis par le quatriSme et produisant une image visuelle 
du patron derive ou bien marquant ou coupant un tel patron. Le mode 
de calcul particulier du troisigme circuit est commande par l'op€- 
rateur ou realisateur au rooyen du second circuit et le mode de calcul 
particulier du quatriSme dlspositif est cbmmande automatiquement et 
d'une maniSre souple par le troisiSme circuit. 

Le systSme selon 1' invention permet la determination 
de points d' etalonnage divers et le realisateur peut les choisir 
35 pour tout patron initial donn6. De ce fait, comme dans les 
stades initiaux des operations d 'etalonnage effectufies a 
la main, decrites plus haut, le systfeme permet une intervention 
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humaine afin d'effectuer I'operation avec le jugement necessaire 
qui, jusqu'a present, n'etait possible que pour des operations 
d'gtalonnage effectuges entierement a la main. Dans le systeme se- 
lon 1- invention, une fois que cette intervention humaine s'est exer- 
cee, toutes les operations d'6talonnage restantes sont effectu€es 
autoH^tiquement, le jugement initial du rSalisateur servant a chox- 
sir le procede de determination des segments de lignes et a y adapter 
ensuite le fonctionnement du systeme. Le systSme selon 1' invention 
est nettament different des systemes d'^talonnage automatiques con- 
nus qui fonctionnent sans souplesse et d'une manifere Invarxable 
pendant tout le processus d • Stalonnage , sans aucune intervention 
humaine ni aucune possibilitS de jugement. 

D'autres avantages et caract§ristiques de la prgsente inven- 
tion ressortiront au cours de la description detaillee qui va sui- 
vre faite en regard des dessins annexes qui donnent a titre explx- 
catif mais nullement limitatif , une forme de realisation conforms 
a 1 • invention . 

Sur ces dessins, 

la fiaure 1 est un schema synoptique repr§sentant un mode de 
realisation prgfSrg d'un systeme d'gtalonnage de patrons suivant 
1* invention ; 

la figure 2 represente graphiquement un exemple de patron 
initial et indique des points de reference, des points d'§talon- 
naae et des segments de lignes ; 

la figure 3 est un graphique reprSsentant une partie du pa- 
tron initial et indiquant ses divers elements avec la nomenclature 
utilises dans la description ; 

la fiaure 4 est un graphique representant certaines opera- 
tions de calcul entreprises dans la calculatrice des points d'Sta- 
30 lonnage du systgme selon 1 'invention; 

les figures 5 et 6 sont des graphiques reprSsentant certai- 
nes operations de calcul entreprises dans la calculatrice des seg- 
ments de lignes du systems selon 1* invention. 

Avant de donner unfe description detailiee de !• invention, 
il est utile pour comprendre son appareil et son proc6de, d'exami- 
ner le fonctionnement de base du systeme de la figure 1. Ensuite, 
on decrira un exemple de patron initial (figure 2) et finalement 
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un modele mathematique d'un segment de ligne (figure 3) et de 
points de rgfSrence et d'€talonnage associes. 

Les cinq sections fonctionnelles distinctes du systerae de 
la figure 1 sont enfermges chacune dans des lignes en pointings 
5 et fonctionnent en correlation ponr donner un patron derive en par- 
tant d' entrees constituees par un patron initial et certaines in- 
formations concernant 1' extension de ce dernier et ses points de 
reference et d*§talonnage , ainsi que le precede de determination 
des points d»gtalonnage qui doit etre utilise pour chacun de ces 
10 points. 

L'appareil de la section 10 fonctionne de maniere a produi- 
re et mettre en memoire des signaux de sortie indiquant les coor- 
donnges de position de la limite du patron initial, y compris des 
points de rgfSrence ou des points d'§talonnage et un noiribre suffi- 

15 sant de points intermgdi aires pour permettre de determiner des seg- 
ments de lignes du patron initial. 

L'appareil de la section 12 fonctionne de maniere a recevoir 
des inf ozonations directrices^ produire et mettre en memoire des si- 
gnaux de sortie les reprgsentant. L'appareil de la section 14 est 

20 commande par les signaux de sortie #mis par les sections 10 et 12 
et il calcule les points d'etalonnage et de reference du patron 
deriv§. L'appareil de calcul de la section 14 traite les signaux 
de coordonn§es de position §mis par la section 10 suivant I'un des 
divers modes de calcul et conformSment aux signaux directeurs 6mis 

25 par la section 12. Un autre appareil de cette section produit des 
signaux de commande qui sont utilises pour d'autres operations du 
syst^me. 

L'appareil de la section 16 effectue la determination des 
segments de lignes, il produit des signaux indiquant les coordonnees 

30 de position de points intermg dial res entre les points de reference 
et d'gtalonnage du patron derive, sous la commande des signaux de 
sortie emis par les appareils des sections 12 et 14. L'appareil de 
calcul de la section 16 fonctionne suivant I'un de ces modes de 
calcul multu.ples sous la commande des signaux emis par la section 

35 14. 

La section finale du systeme de la figure 1 est indiquee par 
la reference 18. L'appareil de cette section collecte les signaux 
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de coordonnges de position 6mis par I'appareil de la section 16 a- 
fin de les utiliser pour d'autres operations de la fabrication du 
vgtement. Par exemple, la section 18 comprend un dispositif donnant 
une image visuelle du patron d6riv6. En variante, le dispositif 
5 peut produire des marques ou en fait accepter et couper I'gtoffe 
suivant ces signaux de coordonnees. 

un exemple de patron initial est reprSsente sur la figure 2 
et on voit qu'il comprend un point de rgfSrence, CP, plusieurs 
points d'gtalonnage GPl i GP4 et des segments de lignes LSI a LS5 
10 disposes entre les points de rgfgrence et d -italonnage. Par exem- 
ple, une ligne ou axe G de fil indique la direction du fil de 1*6- 
toffe. et un axe H est perpendiculaire a I'axe du fil. L'indication 
Z indique tous les axes qui ne sont pas alignSs sur les axes G et 
H Bien que le point de rSfSrence CP soit represents comme etant un 
15 point d'etalonnage du patron initial, le point CP peut en faxt etre 
un point de reference dispose a I'exterieur du patron et non un poxnt 
d'etalonnage de celui-ci. 

Le point CP est utilise pour indiquer I'origine du patron, 
c'est-a-dire le point servant de reference pour toutes les opera- 
20 tions. C'est un point d'etalonnage sur la figure 2, c -est-a-dire 
un point presentant une extension definie entre le patron xnxtial 
et le patron derive. A ce point de vue, le patron principal est 
normalement une taille 10 et les patrons derives sont des taxlles 
plus petites (8,6) et des tailles plus grandes (12, 14. etc). 
2B La definition la plus courante de 1' extension du patron ini- 

tial est constituee par la regie d'etalonnage du fabricant qui spe- 
cif ie qu'un point donne se deplace d'une distance donnee dans la 
direction de la ligne du fil et d'une distance donnee dans une di- 
rection perpendiculaire 3 celle-ci. En se reportant a la figure 2, 
30 cette rSgle peut 6tre exprimee pour le patron derive S par les dis- 
tances \ HCP/ '\ GCP qui donnent le point de reference du patron de- 
rive,SCP. En supposant gu'une regie semblable doit etre appliquee 
au point GP4, les distances £. HGP4/ a GGP4 definissent le point 
correspondant SGP4 du patron derive. 
35 Si tous les points d'etalonnage du patron derive pouvaxent 
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etre d€finis 3 I'aide d*une telle rdgle d'#talonnage simple du fa- 
bricant, le probldme d'etalonnage pour d§ terminer 1 * emplacement 
de ces points serait simple et il suffirait simplement de les de- 
placer suivant les directions G et H pour determiner leurs empla- 
5 cements. Comme mentionne pr§c§demroent , c'est une telle hypothese 

qui est faite dans les syst&mes d'€talonnage automatlgues existemts. 
Cependant, diverses autres r§gles d'etalonnage se rencontrent dans 
un patron initial moyen , et dont un certain nombre d'entre elles 
seront comprises en se reportant aux points d' etalonnages restants 
10 du patron initial de la figure 2. 
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Au point GPl, 1 'extension du vStement peut etre dSfinie par 
le realisateur ou par le fabrlcant corame 6tant une distance spSci- 
fiSe le long d'une ligne STl partant de SCP parallSlement a la 
ligne de liaison Tl du patron initial et qui est disposes entre 
CP et GPl. L'extrSmlte de la ligne STl est le point SGPl, c'est-3- 
dire le point d'etalonnage du patron d§riv€ qui correspond 3 GPl. 
La distance sp6cifi6e peut Stre exprimge corame Tl +.\t1, oft Tl 
est pris sur le patron initial. 

Au point GP2, 1 'extension du vStement peut Stre dSfinie par 
le realisateur ou le fabricaht comme etant une distance linfiaire 
specif i§e D depuis GP2 pour chacune des tallies, un point particu- 
lier d'etalonnage d'une taille, SC3'2, etant situg sur une ligne ST2 
partant du point dgterminS prScSdeminent SGPl et qui n'est pas paral- 
ISle a la ligne T2 reliant GPl et GP2 , ST2 depassant T2 de -.12. 
15 Ce ineme type de definition peut etre exprime pour determiner 1' em- 
placement de SGP3, la distance Stant D' et ST3 depassant T3 de 

Bien qu'on voie sur la figure 2 trois difinitions distinctes 
de determination d'un point d'etalonnage, diverses autres dSfinitions 
20 peuvent se rencontrer dans cet exemple de patron initial. Du fait 
de ce grand nombre de definitions, il faut que I'appareil de la 
section 14 de la figure 1 puisse fonctionner suivant des nrades 
multiples afin de traiter d'une maniere pratique les informations 
concernant la lircite du patron initial et la rggle d ' gtalonnage . 
25 En ce qui concerne le segment de ligne LSI du patron initial 

de la figure 2, on voit que le segment de ligne correspondant SLSl 
du patron d§rive est parallSle du fait que les lignes de liaison 
Tl et STl sont paralldles par definition pour la determination des 
points SCP et SGPl. Au contraire, les segments de lignes SLS2 et 
SI.S3 du patron derive qui correspondent aux points LS2 et LS3 ne 
sont pas paralleles a LS2 et LS3 , la determination de SGP2 et de 
SGP3 comportant des deplacements angulaires des lignes de liaison 
ST2 et ST3. Ccci peut egalement Stre vrai pour les segments de 
lignes derives qui correspondent a LS4 et LS5 si \ GCP et '■. GGP4 
et:\HCP ou\HGP4 ne constituent pas des lignes de liaison paral- 
ISles dans le patron initial et dans le patron derive. II est ad- 
mis et ceci sera etabli clairement ci-aprSs que ces differences 
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dans les procSdes de ditermination des points d'§talonnage obligent 
3 pr§voir des proced§s de determination des segments de lignes dif- 
f§rents entre le segment du patron deriv§ qui correspond M LSI et 
tous les autres segments de lignes de I'exemple de la figure 2. II 
5 faut plusieurs modes de calcul dans I'appareil de la section 16 de 
la figure 1 pour de tels exemples de patrons initiaux. Comme on le 
verra plus loin, le proced§ approprii de determination d'un segment 
de ligne est en rapport direct avec le procede de determination du 
point d'§talonnage oil se termine le segment de ligne, ce qui permet 

10 une automatisation complete de la determination du segment de ligne. 

Pour completer ces commentaires pr§liminaires , on se repor- 
tera 3 la figure 3 pour la definition gen§ralisge d*un segment de 
ligne et de points d'etalonnage associes suiveint la nomenclature qui 
sera utilisee ci-apres dans Tanalyse detaillee des precedes de de- 

15 termination des points d'etalonnage et des segments de lignes. 

Le segment de ligne de longueur L^ est dispose entre le point d'eta- 
lonnage P , dont les coordonnces sont X^^ et Y^, et le point d^eta- 
lonnage P^.j^^ dont les coordonnees sont X^_j^ et Y^.^* 
points d'etalonnage se trouve une ligne de liaison droite de lon- 

20 gueur , qui fait un angle 0^ avec la ligne G. Le segment de ligne 
L-^^ est constitue par plusieurs ligne^ dont I'une d'elles est indi- 
quee par la longueur 1^^ et commence au point ^^^j- 

En se reportant a nouveau S la figure 1 , on va dicrire 
maintenant un mode de realisation pre fere des appareils qui cons- 

25 tituent chacune des sections indiquees plus haut. La section 10 com- 
prend un lecteur 20 de patron, c'est-a-dire un ensemble qui peut 
fonctionner pour tracer la limite d'un patron initial, tel que celui 
represente sur la figure 2. Get ensemble comprend des dispositifs 
qui, de preference, sont deplaces a la main sur la limite du patron 

30 et permettent ^ un operateur de produire des donnees de coordonnees 
de position pour divers points de la limite et d'introduire des re- 
pSres pour de telles donnees, par exemple point d'etalonnage, des 
points de reference ou des segments de lignes. Le lecteur peut com- 
prendre un style ou un element semblable pouvant §tre deplace 3 la 

35 main, monte et associe a des transducteurs de signaux de telle 

sorte que ses mouvements par rapport aux axes de reference pendant 
son parcours de la limite du patron initial, produisent des signaux 



BNSOOCID: <PR ^20S6ieiA5J.> 



70 18178 " 2056191 

qui indiquent les coordonn6es de position de points choisis par 
I'operateur, le long de ladite limite. Par exemple, I'opgrateur 
peut coinmencer la lecture du patron a une origine de celui-ci, 
(par exemple le point CP de la figure 2) , apres quoi le lecteur 

5 20 produit sur la ligne 22 des signaux par rapport aux axes G et H 
qui sont dus au dgplacement du style entre le point de d§part du 
lecteur et 1' origine du patron. Lorsque le style est disposi au-des- 
sus du point CP, l'op§rateur met en marche un ggnSrateur d' indices 
qui gmet un signal indignant que le style se trouve a un point de r6- 

10 ference ou un point d • gtalonnage , ce signal apparaissant sur une 
ligne 24. 

Le codeur numerique 26 regoit le signal des lignes 22 et 24 
et il agit de maniSre a transformer le signal de la ligne 22 en si- 
gnaux numgriques de coordonnSes G et H indiquant 1 -emplacement des 
15 points de la limite du patron initial choisis par I'opgrateur (mise 
sous forme numSrique) et il agit de plus en emettant des signaux 
sur la ligne 24 qui identifient les signaux numgriques comme points 
de rgfgrence, d'gtalonnage ou de segments de lignes (codage) . L'en- 
semble 26 6met sur une ligne de sortie 28 des signaux numgriques qui 
20 indiquent les coordonnges de position d'un point de rgfgrence ou 
d'gtalonnage ainsi que 1 'identification d'un tel point. Sur une 
ligne 30, le codeur numgrique indique tous les autres signaux numg- 
riques. c'est-a-dire des signaux indiquant des coordonnges de posi- 
tion de points de la limite du patron initial qui ont gtg choisis 
25 par I'opgrateur et qui ne sont pas des points de reference ou des 
points d- gtalonnage. Ces deux types distincts de signaux sont mxs 
en mgmoire dans des memoires de transit 32 et 34 et sont disponx- 
bles aux homes de sortie 36 et 38 de la section 10. 

L'opgration de mise sous forme numgrique et de codage est 
30 poursuivie par I'opgrateur jusqu'a ce que toute la limite du patron 
initial ait gtg dgfinle. Par exemple, I'opgrateur, en plus de la 
„ise sous forme numerique et de 1 -identification de tous les points 
de rgfgrence ou d'gtalonnage, peut ggalement mettre sous forme nu- 
aigrique et identifier un nombre sufflsant de points des segments de 
35 lianes se trouvant entre les points de rgference et d- gtalonnage 
afin de dgfinir le segment de ligne parttculier. Sur la figure 2, 
on voit qu-il faut un grand nombre de ces points pour dSfinxr des 
lignes dont les configurations sont spgcialement irrgguliSres . 



BNSOOCID: <FR ^2056191A5_L> 



10 



15 



70 18178 2056191 

telles que la ligne LS3. 

Le dispositif 40 de commande de 1 'extension de la sec- 
tion 12 comprend ure m§moire a accis direct coit^ortant des dispo- 
sitif s recevant les signaux d'entrie appligu§s aux homes d'entrge 
42 et 44 de la section 12 et les donnant sous forme numerique aux 
homes de sortie 46 et 48 de I'ensemble 12. Les signaux d'entree 
a la horne 42 indiquent les differences de position specifiges par 
le fahricant ou le r^alisateur qui sont associges ^ des points de 
reference ou d'etalonnage particuliers du patron initial et qui les 
mettent en correlation avec des points correspondants du patron 
d§rive. Ces signaux sont gmis par poingonnage d'une carte a I'aide 
d'un clavier ou par une raise , sous forme numerique seinhlable de 
cette information de position avec des repdres qui indiquent le 
point de reference ou d*gtalonnage associ§. 

Lorsque la structure des signaux est n\im§rique et lorsqu'ils 
sont appliqugs a la borne 42 par un le.cteur de carte ou un appareil 
seinhlable, le dispositif de commande 40 peut compotter n«iit5>orte 
quelle memoire num§rique appropriee. 

Les signaux appliqu§s S la borne d'entrge 44 du dispositif 
de commande 40 sont obtenus par examen du patron initial et ils in- 
diquent I'affectation effectuee par le realisateur d'un procgde par- 
ticulier ou d«une rdgle particulidre de dgtermination d'un point 
d'gtalonnage pour chacun des points de refgrence ou d'gtalonnage du 
patron initial. Par exemple, sur le patron reprgsentg sur la figure 
25 2 et qui a gte decrit plus haut, le procedg de dgtermination du 
point d'gtalonnage du patron dgrive qui correspond au point GPl 
du patron initial, conqporte un deplacement parallele de la ligne 
de liaison Tl et une extension spgcifiee le long de la ligne 
paralldle STl. De ce fait, le rgalisateur du patron poingonne § I'ai- 
30 de d'un clavier, sur une carte, les identifications du point SGPl et 
du procgde qui est affecte pour dgterminer ce point d'gtalonnage. 
Un lecteur de carte applique alors § la home d'entrge 44 du dis- 
positif de commande 40 des signaux numgriques qui indiquent le 
point de rgference ou d'gtalonnage partlculier ainsi que le procgdg 
35 de determination qui lui est affectg. Ces signaux appliques S la 
borne 44 pour les points d'gtalonnage GP2 , GP3 et GP4 ainsi que 
pour le point de refgrence CP sont differents en ce qui concerne 
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leurs precedes de determination. Les signaux b la fois pour GP2 et 
pour GP3 indiquent un procgdg distinct d'un dfiplaceicent parallSle 
et d'une extension le long d'une ligne de liaison, 3 savoir un 
dfiplaceinent non parallSle et une distance Z. Les signaux pour 
5 GP4 et CP indiquent encore un autre procSdg distinct, a savoir 
un deplacement suivant les axes G ou H, dont la rggle eSt foumie 

par le fabricant. 

Tous les signaux introduits dans le dispositif de coimnande 
40 au nioyen de la borne 42 sont rendus disponibles a la borne de 
10 sortie 46. Les signaux introduits par la borne 44 sont disponibles 

a la borne de sortie 48- 

Les signaux produits aux bomes 36, 46 et 48 de la figure 
1 sont appliques aux bomes d'entree 50, 52 et 54 de I'Slirtent 14 
par des lignes 49, 51 et 53- II convient de se souvenir que ces 
15 signaux contlennent des informations dgcrivant (a) 1 ' einplacement 
des points de reference ou d«6talonnage du patron initial, (b) 
des differences de position affectSes a ces points pour des tailles 
autres que celle du patron initial, et (c) les regies affectSes par 
le rSalisateur a I'aide desquelles ces differences de position sont 
20 combinges pour determiner les points de reference ou d'gtalonnage 
du patron dgrivg. Les signaux sont appliques a un ensemble correla- 
teur-dgcodeur 56 de la section 14 qui met en correlation les signaux 
d'entree, de maniere S appliquer S une ligne 58 1 • information de 
position necessaire pour la determination des points d'etalonnage 
25 et sur une liane 60 le mode de calcul suivant lequel doit fonc- 
tionner la calculatrice 62 des points d'etalonnage. Les divers 
modes de calcul de la calculatrice 62 seront examines plus loin 
dans 1- analyse mathematique ditailiee qui constitue la base du 
fonctionnement. Comme on le verra, la calculatrice f onctionne sux- 
30 vant un mode particulier qui correspond a chaque procede de d^^"" 
mination d'un point d'etalonnage et applique a la borne de sortxe 64 
de la section 14 des signaux indiquant les coordonnSes de position 
des points de rSfgrence et d'etalonnage du patron ^erxve. 

La section 14 a egalement pour fonction de commander le 
35 mode de calcul de la section 16. Dans ce but, le corrilateur 56 

comporte une section de d.codage qui est destinee i noter le proc6de 
de determination des points d'etalonnage,de signaux appliques donnes 



BNSDCX:tO: <FR. 



.2056191A5J_> 



70 18178 



14 



2056191 



et d produire sous la connnande de ces slgnaux un signal de com- 
mande sur la ligne 60. Ce signal de commande indique I'une des 
deux classifications ou procedSs de determination des segments de 
lignes et il est disponible a la borne de sortie* 66 de la section 
5 14. 

La section 16 comporte quatre homes d' entree 68, 70, 72 
et 74 qui sont connectges respectivement aux homes 36, 38, 64 et 
66 de la figure 1 par des lignes 67, 69, 71 et 73. Le corrilateur 
d 'entree 76 de cette section re9oit ainsi de la home 68 des pre- 

10 miers signaux indiquant les emplacements des points de Reference et 
d'etalonnage du patron initial, de la home 70 des seconds signaux 
indiquant une information de position d'un segment de ligne du pa- 
tron initial, de la home 72 des troisiemes signaux indiquant des 
points d'etalonnage ou de reference calcules auparavant du patron 

15 derive et de la home 74 des quatriemes signaux qui indiquent le 
proc§d§ de determination du segment de ligne. Le correlateur 76 
traite 1 'information qui lui est transmise de manifere § appliquer 
sur une ligne 78 un signal faisant fonctionner la calculatrice 82 
du segment de ligne suivant IVin de ses deux modes de calcul et 

20 il applique" sur une ligne 80 1 ' information de position n€cessaire 
pour determiner le segment de ligne par le procide commande. Ces 
modes de fonctionnement apparaitront comme les modes de fonction- 
nement de la calculatrice 62 des points d*6talonnage dans 1* analyse 
mathematique detaillee qui est donn§e plus loin. II suffit de dire 

25 pour le moment que la calculatrice 82 fonctionne suivant le mode 
de calcul qui lui est commande et produit a la borne de sortie 84 
de la section 16 des signaux qui indiquent les coordonn^es de posi- 
tion des segments de lignes du patron dirivS. Entre ces signaux 
sont interpos^es les coordonnees de position des points d'etalon- 

30 nage ou de reference calcules auparavant. 

L'appareil qui constitue la section 18 peut se presenter 
suivant l*une quelconque des formes multiples qui dependent' de la 
nature de la fabrication du v§tement. Par exemple, ce dispositif 
peut donner une image visuelle du patron deriv§ et il peut com- 

35 porter un traceur graphique 88 de patron comportant une tete ou 
style mobile par rapport ^ son chassis, monte de fagon ^ pouvoir 
§tre d§place par des signaux de commande par rapport ^ celui-ci. 
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sulvant des ases perpendiculaires. Un substrat pouvant recevoir 
une Inscription est dispose en dessous de la tSte de tra^age et 
le patron d€riv§ y est dessine par la tete qui se deplace sous la 
commande des signaux de coordonnees de position transmis par une 
5 ligne 85 a la borne d' entree 86. En varieuate, d'autres dispositifs 
peuvent @tre commandis par ces signaux pour marquer, couper ou 
exScuter des operations seiciblables. 

Le fonctionnement du corrSlateur-d^cx^deur 56 et de la calcu- 
latrice 62 des points d'etalonnage pour traiter des signaux appli- 
10 ques aux homes 50, 52 et 54 de la section 14 sera compris en par- 
ticulier en examinant les modes de calcul de la calculatrice 62. 
Un certain noihbre de ces modes seront d^crits ci-apres en detail 
avec 1* analyse fnathSmatigue qui en constitue la base. 

Le mode de calcul d"un deplacement simple des points de r§f6- 
15 rence ou d'etalonnage du patron initial suivant les directions G et 
H est utilise jusqu'a present d'une mani^re exclusive dans les sys- 
t^ntes d*€taloimage autoznatiques et il constitue le proc§d§ de deter- 
mination d^un point d'etalonnage qui est d§crit d"\ine fag on generale 
en liaison avec I'etalonnage des points CP et GP4 du patron initial 
20 pour determiner 1 'emplacement des points SCP et SGP4 du patron 
derive (figure 2) . 

Suivant la nomenclature de la figure 3, 1 • information de 
position qui est necessaire dans ce mode de calcul effectue par la 
calculatrice 62 comprend : les coordonnees et dG ; G^S ; 
25 et ^ H^S. Cette information correspond respectivement aux coordon- 
nees du point du patron initial qui est etalonne et des differences 
de position indiquees par le fabricant dans la direction de la ligne 
du fil de I'etoffe et dans la direction perpendiculaire M celle-ci. 
La ligne du fil peut bien entendu Stre alignee sur I'axe X pour 
30 simplifier les calculs. 

Lorsqu^il a regu les signaux de coordonnees P^ de la borne 
50 r le correiateur 56 demande au dispositif de commande 40 le pro- 
cede de determination du point d'etalonnage qui est affecte au 
point P^ et il regoit de la borne 54 un signal qui indique ce proce- 
35 de. Le correiateur recherche ensuite 1 ' information de deplacement ou 
de difference de position pour le patron derive particulier qui est 
produit, ces signaux etant appliques par le dispositif 40 de commande 



BNSDOCID: <FR. 



.2056191A5J_> 



70 18178 



16 



2056191 



de 1 'extension S la. borne 52. Lorsque le correlateur 56 a nollecte 
toutes les inforroations . n§cessaires , . il les applique a la ligne 
58 et il applique sur la ligne 60 un signal commandant a la calcu- 
latrice 62 de prendre le fonctionnement qui correspond au proc§d6 
5 affecte. La calculatrice effectue alors les operations arithmiti- 
ques suivantes pour determiner les coordonnees SX^ et SY^ de SP^: 

SX^ = + /\ G^S (1) 

SY. = Y. + ^ H^S (2) 

L' execution parti culiere de ces operations dans la calcu- 

10 latrice 62, c*est-a-dire des additions simples de quantites sp§ci- 
figes qui sont disponlbles dans des m^moires § acc^s direct, peut 
etre effectuee a l*aide de I'un quelconque de noiribreux disposltifs 
connus des sp^cialistes des calculatrices. 

II en est de meme des operations de calcul effectu§es par 

15 la calculatrice 62 qui seront decrites plus loin en liaison avec 
les proc^d^s restants de determination des points d*etalonnage« 

Le mode de calcul de 1* extension d'un point d'§talonnage 
du patron derive se trouvant sur une ligne de liaison parallele, 
est le precede de determination du point d'etalonnage qui est de- 

20 crit d*une manidre gen§rale ci-dessus pour I'etalonn age du point 
GPl du patron initial afin de determiner 1 •emplacement du point 
SGPl du patron derive (figure 2). En appliquant la nomenclature 
generalisee de la figure 3 ^ cette partie de la figure 2, on voit 
que le procede consiste a determiner les coordonnees SX^ (X de 

25 SGPl) et SY^ (Y de SGPl) du point d'etalonnage SP^ (SGPl) du 

patron derive, ce point etant dispose sur une ligne ST^ (STl) par- 
tant du point d'etalonnage calcuie auparavant SP^_^ (SCP) , la ligne 
ST^ etant parallele a une ligne correspond ante (Tl) du patron 
initial et sa longueur etant egale a la longueur de cette ligne 

30 oorrespondante plus une longueur specif iee /\ T.S (STl moins Tl) . 
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information dont la calculatrice 62 a besoin povir ce mode 
de calcul est fournie par le corr§lateur 56 sur la ligne 58 sous 
la oommande d'un signal indiquant ce mode de calcul a la borne 
54, le correiateur fonctionnant de la mSme iBani§re que celle de- 
crite pour le mode de calcul precedent. I. • information comprend : 
X. et Y. de P. ; X._^ et Y._^ de P..^ ; ainsi que T.S. Les coor- 
donnges^de SX^^.j^ et SY^_^ de SP^_j^ sont tiroes par la calculatrice 
62 de sa propre mgmoire, ces coordonnges ayant gt§ calculSes au- 
paravant. 

Les signaux de coordonn6es de position qui reprgsentent 
SX. et SY. de SP^^ sont obtenus en executant dans la calculatrice 
62 les opSrations arithroStiques suivantes : 

- sx^-i - - ^i-1^ - '^i^ " 

S^i = SY._^ - (Y^ - Y^_^) - ^ T^S (Y^ - Yi_i>/Ti 



20 



25 



(3) 
(4) 



oQ T. est calcule comme suit ; 

-.=\(-i-Xi.l>^- ^-i--l-l>'-/''' 

La base mathematique des opgrations (3) 5 (5) est I'Squlva- 
lence trigonomStrique qu'on volt sur les figures 2 et 3 : 



T 



i+AT.S SX. - SX..^^ _ SY. - SY^_i (6) 



1 



- ^i-1 " ^i - 



30 



Le mode de calcul de 1- extension des points d'gtalomiage 
du patron dferivS lorsque les lignes de liaison ne sont pas paral- 
leies et que le dSplacement se fait dans la direction 2 est le 
procgde de dgtermination des points d'gtalonnage qui a gtgdgcrit 
plus haut avec I'gtalonnage des points GP2 et GP3 du patron ini- 
tial, pour determiner les emplacements des points SGP2 et SGP3 du 
patron dgrivg sur la figure 2. En ggngral, ce procgdg consiste a 
determiner les coordonnees d'un point (1) se trouvant a une dis- 
tance spgcifige suivant une direction Z non spgcifige du poxnt 
35 d'gtalonnage correspondant du patron initial et (20 se trouvant 
sur la ligne de liaison du patron dgrivg (a) partant du point 
d'gtalonnage calculg auparavant du patron dgrivg (b) qui n'est 
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pas parallele a la ligne de liaison correspondante du patron 
initial et (c) dont 1" extension est specif i§e par rapport S la 
llgne de liaison de ce dernier. 

La figure 4 repr§sente la partie GP2-GP3 du patron ini- 
tial de la figure 2 en utilisant la nomenclature generale de la 
figure 3. L ' information qui est necessaire pour la calculatrice 
62 et qui est appliquee par le corrSlateur 5 6 sur la ligne 58 
comprend : et de ; x^_^ et Y^^^^ de P^_^ ; i^T^S et D^S, 
ces deux demidres guantit^s #tant 1' extension de la ligne et la 
distance specif i^e. I.es coordonn§es de SP^_^ ©ont tir§es par la 
calculatrice 62 de sa propre memoire, ces coordonnees ayant et§ 
calculees auparavant* 

lies signaux de coordonn€es de position qui representent 
SX^ et SY^ sont determinSs en exScutani: dans la calculatrice 62 
15 les operations suivantes : 

+ (Y^ - Yi_i)^.7 ^/^.7 COS^^S (7) 

SY^ = sy^_j^ -y-^T^s + ^Tx. - X^_^)2 

+ - ^i-l)^-7 ^^^Js±n^ (8) 

Sur la figure 4, on voit que ^ est 1' angle entire I'axe 
25 H ou axe X et la ligne de liaison ST. du patron d§riv§. Get 

angle peut etre calcule de la manlgre suivante par la calculatrice 
62 3 partir de 1 ' Infoinnatlon donnge plus haut : 

"TiS + jTiS (9) 

30 tanT^j^S = - (Y^ - SY^_j^) / (x^ - SX^^^^j (10) 

Suisant la lol des coslnus ; 

2 7 2 

cosX S = i i— (11) 

" ^ 2{S\3^) (ST^) 

35 ofl SO^ = /TXj^ - SX^_j^)^ + (Y^ - SY^_j^)^_7 j^j) 
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5 A partir de I'une quelconque des opgrations indiquSes ci- 

dessus effectuges par la calculatrice 62 suivant ses divers modes 
de calcul, des signaux appliqu6s a la borne 64 de la section 14, 
indiquent les ooordonnies X et Y des points de reference ou 
d'etalonnage du patron derive. A I'aide du dScodeur de I'apparexl 
10 56, on obtient gqalement avec ces signaux de coordonnfies de posi- 
tion un autre signal S la borne 66 de la section 14 qui indique 
la classification du mode de calcul utilise par la calculatrice 
62 pour donner ces signaux de coordonnges. Les deux types de si- 
gnaux sont appliqu€s au corrSlateur 76 de la section 16 par les 
15 bomes 72 et 74 avec 1 • information qui conceme la limite du pa- 
tron initial qui est appliqu6e aux bornes 68 et 70 de la section 
16. Le fonctionnement du corrilateur 76 et du calculateur 82 des 
segments de lignes apparaitra au cours de la description detaill6e 
qui va suivre des modes de calcul de la calculatrice pour deter- 
20 miner les segments de lignes du patron d§riv6. 

Dans le proc6dg utilis6 pour dSterminer les segments de li- 
gnes du patron d#riv6 en calculant les points des segments de li- 
gnes par triangulation, le segment de ligne du patron dgrivg doxt 
representer une version agrandie (ou diminuSe) du segment de ligne 
25 correspondant du patron initial et il doit tourner par rapport a 
ce segment de ligne correspondant, par suite de la rotation de la 
ligne rep6re du patron dgrivS. c'est-a-dire la ligne reliant ses 
points d'extrgmite, au cours du calcul de ces points, effectufi pr6- 
cgdemment par la calculatrice 62 des points d ■ Stalonnage . Ce pro- 
30 c6dg va 6tre, de plus. expliquS en liaison avec la figure 5. Sur 
cette figure, le segment de ligne du patron initial doit 6tre 
agrandi pour donner la ligne SL^^ du patron dSrivg. On salt, 
d'apres un calcul antSrieur, que les coordonnSes des points 
d'extrgmiti de SL. , c'est-a-dlre SP. et SV^_^, sont SX^ et SY^, 
35 et SY et SY. Du fait de ce calcul prScSdent, la ligne de 
liaisi;'sT, de'i^, et SP,., n'est pas parall^le ^ la ^J^^^ f 
liaison coirespondante de et de P,.,. Comme g6neralls6 ci 
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apres, cette condition de non parallelisme efet iine caracteristi- 
que particuliere de certains modes de calcul de la calculatrice 
62, Du fait de cette rotation de la ligne repdre de SL^ , le secr- 
ment de ligne SL^ presente lui-meme un angle par rapport au segment 
5 de ligne du patron initial. 

II est possible de determiner certaines relations entre 
chaque point de SL^ et les points correspondants de , en d^pla- 
gant SL^ parall§lement a lui-meme jusqu'au segment de ligne en 
pointing SL'^ dont le point de depart SP'^ coincide avec P^. Les 
10 coordonn^es du point SP"^^ peuvent €tre d6termin§es comme suit : 







+ 


M.S 
a 






cos 


















sin 


4'iS 


(14) 


15 sy^^ 




+ 








sin 


4>iS 








+ 


M^S 






cos 




(15) 



20 oil M^S est 1' agrandissement specif ie, qui peut etre obtenu dans 
la calculatrice 84 en r§solvant par rapport d ST^/T^ : 

ST^/T^ = M^S = - 
^TSX. - SX. + (SY. - SY, 7^/^ 

25 i i-i i izi-r (le) 

Le developpement trigonometrique de 1 •operation (15) pour calculer 
SY'^j^ peut etre effectue comne suit, en se reportant a la figure 5: 

30 S^'il - = A + B (17) 

A = sh«^^ cos 4^ = (M^S) (hj. j^) cos (p 



= M 



j^S (Y^^ - Y^) cos (18) 



B = st'^^ sin f = (M^S) (t^^) sin (j) 
35 = M^S (X^j, - X^) sin (|) (19) 
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li* operation (14) indiguee plus haut pent etre developpee de la 
meme manidre* 

En generalisant les operations ci-dessus et en les rap- 
portant au point SP^ k la place de P^, on obtient les operations 
5 suivantes qui sont ef features rSellement dans la calculatrice 82 

SX. . = sx ^ M.S (X. . - X. . ^) COS (j) .S 



10 



ij ij-1 " " iD 13 

^3 13 



- M^S (Y^j - '^ij-l* 4^ i^ ^^^^ 

SY^j = SY^ .^^ + M^S (X^j - X^,,^) Sin (j) 
+ M^S (Y^^ - ^ij-1^ ^ i^ 



15 Bien que 0^S des Equations ci-dessus puisse etre calculi 

directement comma 1* angle dont I'arc tangent est la dif f erentielle 
par rapport a Y des points SP^_^ et SP^^ divisee par la diff§ren- 
tielle par rapport a X des itiemes points, du fait que la ligne de 
liaison a §te supposee §tre parallSle h I'axe H ou 1 I'axe X, 
20 on voit que ce parallelisme n'est pas necessaire. Lorsque 

n*est pas parallele M cet axe, 0^S peut etre calcule en tenant 
compte ^ la fois des dif f erentielles par rapport aux axes X et Y 
du patron derive et du patron initial. 

Dans le procSd^ de triangulation de determination des 
25 segments de lignes du patron d#riv€ dScrit ci-dessus, le corrSla- 
teur 76 foumit par la ligne 80 a la calculatrice 82 l*information 
necessaire pour les operations (20) et (21) ci-dessus, c'est-a- 
dire les coordonnees des positions des points d'etalonnage ou de 
ref§rence du patron deriv§ et du patron initial qui d^finissent 
30 les extrgmitSs des segments de lignes de ces deux patrons, ainsi 

que les coordonnees de position des points mises sous forme numeri- 
que du segment de ligne du patron initial. La premiere information 
est foumie au correlateur par la calculatrice 62, tandis que la 
demidre information est foumie au corrglateur par la mgmoire de 
35 transit 34. Cette information est recueillie initialement par le 
corrglateur en r§ponse au signal de classification ou de commande 
de mode appliqug a la borne 74 de la section 16 qui indique que le 
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precede de triangulation doit etre utilise. Ce signal de classi- 
fication est transmis du correlateur par la ligne 78 3 la calcu- 
latrice 82 pour lui faire traiter 1 •information de la ligne 80 
suivant lesdites operations. Ces operations peuvent etre ex§cu- 
5 tees de diverses manieres a I'aide d'une prograinination appropriee 
de calculatrice universelle, conrnie s'en rendront compte les spe- 
cialistes. Les signaux qui indiguent les coordonnSes de position 
calculSes des points du segment de ligne du patron d§riv§ sont 
produits par la calculatrice et sont disponibles avec les points 
10 d'extremite du segment de ligne (points d'etalonnage ou de refe- 
rence fournis par la calculatrice 62) 3 la borne de sortie 84 de 
la section 16. 

Dans le precede de calcul des points du segment de ligne 
par des facteurs d'^chelle sSpar^s suivant . les axes G et H, le 

15 segment de ligne du patron deriv§ doit representer une version 

agrandie (ou diminuee) du segment de ligne correspondant du patron 
initial mais sans tourner par rapport § ce dernier. La figure 6 
repr§sente les particularit§s de ce procgd§. Le segment de ligne 
L^ du patron initial doit etre agrandi pour obtenir le segment de 

20 ligne SL^ du patron d§riv§. On salt, par un calcul precedent, que 
les points d'extremite de SL^, a savoir SP^ et SP^_^, ont pour 
ooordonnges SX^ et SX^_j^ et SY^ et SY^_^. 

II est sp€cifi6 dans la definition de ce proc^dg que les 
lignes de liaison et ST^ sont paralldles. Pour que ceci soit 

25 exact, il faut que le precede de determination du point d'etalon- 
nage de SP^, dont le calcul suit celui de SP^_j^ et pour lequel on 
on utilise les coordonn^es de SP^_^^ doit avoir §t€ soit le second 
proc§de de determination des points d *§talonnage , c'est-a-dire 
1* extension d'une ligne de liaison paralldle des points d'Stalon- 

30 nage du patron derive, soit dans certaines conditions, le premier 
precede de d§ termination , c'est-^-dire un simple d§calage des 
points d'etalonnage ou de r§f6rence du patron initial suivant 
les directions G et H» Ces certaines conditions sont que G^S, 
H^S, ^i-i^ ^i-1^ soient tels que la ligne de liaison du 

35 patron derive et la ligne de liaison correspond cinte du patron 

initial soient espacees I'une de 1' autre d'une distance constante 
sur toute leur longueur. 
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Du fait du parallelisine de ST^ et dans ce proc6d§ de 
determination du segment de ligne, les calculs sont consid€ra- 
blement simplifies, en comparaison du calcul trigonomgtrique des 
angles, etc., du proced§ de determination du segment de ligne 
5 d€crit prgc€demment. En particulier, le facteur d ' agrandissement 
peut etre defini ici uniquement en fonction de ST^/T^ , les fac- 
teurs d'echelle independants en X et Y etant sans signification, 
du fait de la rotation subie par le segment de ligne du patron 
dSrivg. Au contraire, dans le procide qui est d§crit malntenant, 

10 la coordonnee X au G d'un point quelconque de SL^ peut etre deter- 
minge uniquement par des considerations d' extension par rapport a 
cet axe seul. De meme , la coordonnee H ou Y de ce point peut etre 
calcul§e uniquement en se reportant a I'axe H ou Y. Pour determi- 
ner les coordonnees SY^-^ et SX^^ du point SP^^ se trouvant sur 

15 SI.^, les seules operations que doit executer la calculatrice 82 
sont les suivantes : 

®^il " ^^i *^^i^ *^il " ^^^^ 
ou MX^S est le facteur d'agrandissement de X et 
20 MX^S = (SX^ - S^i-i) /^^i " ^i-1* 

^^il " ^^i ^^i^ ^^il " 



25 o€l facteur d'agrandissement de Y et 

MY^S = (SY^ - SY^.^)/(Y^ - Y^_^) (25) 

La simplicity des calculs ngcessaires pour ce mode de deter- 
mination du segment de ligne est evidente lorsqu'on le compare 

30 au precede de triangulation decrit precedemment pour la determina- 
tion du segment de ligne. Les operations sont alors simplement le 
calcul des facteurs d'echelle individuels de X et de Y qui peu- 
vent etre appliques sur tout le segment de ligne calcuie et la de- 
termination des coordonnees de position X et Y pour chaque point 

35 qui sert S decrire le segment de ligne. 
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. On peut dicrire maintenant le fonctionnement normal de 
1 'ensemble ou systeme d'etalonnage de. patrons se Ion 1' invention r 
c'est-a-dire lorsque. les agrandissements ou les diminutions des 
segments de lignes du patron initial sont uniformes. On dispose, 
5 dans la calculatrice 62 du systeme, de plusieurs modes de calcul 
. des points d'etalonnage dont chacun est mis en oeuvre siparement, 
suivant une rggle impos^e par le realisateur. Ces rood^s de calcul 
des points d*€talonnage correspondent § dds types diff brents de 
classification, caracterises par les relations diff€rentes entre 
10 les lignes de liaison du patron initial et du patron derive. Dans 
certains, modes, ces lignes sont paralleles. En variante, dans 
d'autres modes, ces lignes. ne le sont pas. 

Le systdroe con^rend, dans la calculatrice 82, un appareil 
d^terrcinemt le segment de ligne suivant I'un de deux modes dont 
15 les caracteristiques different par le fait que le premier comporte 
un calcul trigonometrique complet et 1 • autre simplement un calcul 
arithmg tique . 

Pendant le fonctionnement normaJ. du systdme, les modes de 
determination des segments de lignes correspondent directement aux 

20 modes de determination des points d'6talonnage. Par exemple , lors- 
que le point d'etalonnage auquel se termine un segment de ligne 
donng a 6te calculi par le second proc^d^ d§crit, c*est~a-dire 
le proc^dg oCk les lignes de liaison sont paralleles, le proc€d€ 
de determination du segment de ligne comportant un calcul arithmi- 

25 tique simple est utilise directement pour determiner le segment 
de ligne du patron derive. Xnversement, lorsque ce point d*eta- 
lonnage a ete calculi par un autre precede, par exemple lorsque 
les lignes de liaison ne sont pas paralleles, le segment de ligne 
doit gtre calcul€, pendant le fonctionnement normal du systeme, 

30 par le precede de determination qui comporte une triangulation. 
Dans la description precidente de 1' ensemble du systeme 
d*etalonnage selon 1' invention et de son fonctionnement normal, 
le fonctionnement de la calculatrice 82 des segments de lignes 
suivant I'un de ses deux modes de calcul est command€ par la mar 

35 niSre dont fonctionne la calculatrice 62 pour calculer le point 
d'etalonnage du patron d§rive qui a §te calcule en dernier et qui 
se troutte S I'extrSmlte du segment de ligne de ce patron. II con- 



2056191 



BNSOCXSID: <FR ^20Sei91ASJ_> 



70 18178 - 2056191 

vient de noter, de plus, que pour etalonner des segments de lignes 
du patron principal, il se produit tout le temps, pendant le fonc- 
tionnement normal du systSme, un agrandissement ou une diminution 
uniforme de chaque segment de ligne du patron principal, pour ob- 
5 tenir le segment de ligne correspondant du patron d€rivg. 

II peut se produire, dans certains cas, que 1 • agrandisse- 
ment ou la diminution du segment de ligne du patron principal ne 
soit pas uniforme pour obtenir le segment de ligne du patron dSri- 
vS. Par exemple, si le patron initial conqprend un segment de ligne 
10 L. dont on sait que 1' extension n" est pas uniforme, il est souhai- 
table d'appliquer a ces lignes 1. . et 1^..^ des agrandissements 
differents I'un par rapport a 1' autre, pour obtenir des segments 
de lignes Sl^^ et Sl^._j^ du patron dSrivg. 

Pour des operations d'gtalonnage de ce type, la calculatri- 
15 ce 82 peut Stre utilisge indSpendamment des signaux norinaux appli- 
quis a la section 16 par la ligne 73. Dans ce type de fonctionnement 
du systems, qui sera appel€ un fonctionnement de "surpassement" , la 
calculatrice 82 peut €tre amenSe a I'un ou 1' autre de ses modes de 
calcul sous la direction du rfialisateur. Ce mode de fonctionnement 
20 peut etre compris en se reportant a la figure 5. Comme decrit prS- 
c6demment, les operations d'gtalonnage des segments de lignes entre- 
prises pour tirer Sl.^ de comportent le mode de calcul trigonom§- 
trique de la calculatrice 82, qui a 6t6 dgcrit en premier, dans le- 
quel 1- agrandissement ou la diminution sont uniformes snr tout le 
25 segment de ligne. Si le rSalisateur sp6clfie que 1' extension du seg- 
ment de ligne L. du patron initial n'est pas uniforme sur les Ix- 
gnes dif f§rentes qui constituent le segment de ligne du patron ini- 
tial pour obtenir le segment de ligne correspondant du patron deri- 
ve, le point de calibrage du patron initial est indiqufi comme 
30 etant un point d'gtalpnnage oCt le systSme doit passer de son mode 
de fonctionnement normal a son mode de fonctionnement de surpasse- 
ment. De plus, un signal de direction est appliqui a la borne 74 
de la section 16, afin d'amener la calculatrice 82 a son mode de 
calcul arithmStique a ce point de fonctionnement du systSme, lors- 
35 que I'fitalonnage du segment de ligne dolt Stre entrepris. 
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A ce moment du fonctionnement du syst§me, a la suite du cal- 
cul effectug par la calculatrice 62 de SP^ et de SP^_^, toutes les 
informations de coordonnee de position qui sont normalement appli- 
quees aux homes 68, 70 et 72 de la section 16 sont foumies au 
5 corr^lateur 76. Cependant, a la place du signal normal applique a 
la borne 74 par la section 14 qui fait passer la calculatrice 82 
§ son mode de calcul par triangulation, un signal de commande in- 
diquant les directives du r^alisateur qui sont associ6es au point 
P^ sont appliquees a la borne. Ce signal de commande demande a la 

10 calculatrice 82 de traiter 1 'information appliqu§e suivant son 
mode de calcul arithmetique . 

On voit ainsi que la nouvelle calculatrice 82 des segments 
de lignes selon 1' invention peut fonctionner soit suivant un fonc- 
tionnement normal pour lequel elle d§pend de la calculatrice 62 

15 qui lui iit^jose son mode de calcul des segments de lignes soit en 
variante suittant un fonctionnement avec surpassement , dans lequel 
elle est indgpendante de la calculatrice 62 et elle est command6e 
directement par les signaux de commande du rialisateur qui lui 
impose de fonctionner suivant un mode de calcul different de celui 

20 qui lui aurait 6t§ impos§ par la calculatrice 62. 

On a d^crit ainsi un systdme d'^talonnage de patrons qui est 
caractirisg en particulier par sa grande souplesse de calcul et 
de mode de fonctionnement. Bien qu'on ait donn€ des exemples par- 
ticuliers pour chacune des classifications distinctes des precedes 

25 de determination des points d ' €talonnage , il est Evident que ces 
exemples ne sont pas les seuls qui constituent la base de fonc- 
tionnement pour un syst&me selon 1« invention. Par exemple, un 
autre procgd§ de determination des points d*€talonnage serait bas€ 
sur I'extension conique d'un 61€ment, tel que la ligne d'ourlet 

30 d'une jupe. 

II va de soi que la pr§sente invention n'a ete decrite et 
represents qu'S titre es^licatif mais nullement limitatif et 
qu*elle est susceptible de di verses variantes sans sortir de son 
cadre . 
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REVENDICariONS 

1. Appareil pour Stalonner un patton de taille diff€rente 
a partir d'xxn patron initial, caract§risS en ce qu'il regoit des 
premiers signaox d'entrSe indiquant las cdordonnges de position 
5 des points d'gtalonnage du patron initial, des seconds signaux 
d*entr#e indiquant des differences de position sp§cifi§es asso- 
ci6es aux points d'6talonnage du patron principal, des troisieines 
signaux d'entrSe indiquant une rSgle particuliSre parmi plusieurs 
rggles distinctes utilisSes pour ccmibiner les differences spSci- 
10 figes et les coordonnSes des points d'gtalonnage du patron ini- 
tial et des quatriemes signaux d 'entree indiquant les coordonnges 
de position de points definissant des segments de lignes du pa- 
tron initial, I'appareil coiqprenant un premier dispositif commandfi 
par les troisiSmes signaux et traitant s61ectivement les premiers 
15 et les seconds signaux suivant tin mode de calcul exclusif parmi 
plusieurs modes de calcul de ce premier dispositif et donnant des 
signaux de sortie indiquant les ooordonnees de position des points 
d'etalonnage du patron d§rivg, un second dispositif recevant les 
troisifemes signaux d'entrge et produisant sous leur commande des 
20 signaux de sortie indiquant une classification exclusive parmi 
plusieurs classifications de segments de lignes et un troisieme 
dispositif commande par les signaux de sortie du second dippositif 
et traitant sglectivement les premiers et les quatriSmes signaux 
d'entrSe ainsi que les signaux de sortie du premier dispositif sui- 
25 vant un mode de calcul exclusif parmi plusieurs modes de calcul 

de ce troisieme dispositif, le nombre de ces modes de calcul corres- 
pondant au nombre de classifications des segments de lignes pour 
donner des signaux de sortie indiquant les coordonnges de position 
des points des segments de lignes du patron dSrivg. 
30 2. Appareil suivant la revendication 1, caractgrise en ce que 

le noHibre de modes de calcul du premier dispositif correspond au 
nombre des rSgles distinctes qui sont indiquges dans les troi- 

siSmes signaiix. ^ 
3. Appareil suivant la revendication 2, caractgrisg en ce qu 11 
35 comprend de plus un quatriSme dispositif recevant les signaux de 
sortie du premier et du quatrieme dispositifeet donnant une image 
visuelle du patron dgrivg. 
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4. Appareil suivant la revendication 1, caract§ris6 en ce qu'il 
comprend de plus un cinquieme dispositif constitu§ par un ggnSrateur 
de signaux comportant un Element d' entree dont la position est va- 
riable et qui est destine a parcourir la limite du patron initial 

et a gmettre lesdits premiers et quatri^mes signaux d 'entree, un 
codeur agissant de mani^re 1 identifier s§lectiveinent les premiers 
signaux d' entree comme points d'^talonnage du patron initial et les 
quatriSmes signaux d* entree comme des points de segments de lignes 
de ce patron. 

5. Appareil utilise pour l»€talonnage d'un patron de taille 
diff§rente a partir d'un patron initial pour d§t:ermlner un seg- 
ment de ligne de ce patron d§riv6, caractgris€ en ce qu'il §met 
des signaux de sortie indiquant les coordonn§es de position des 
points d'un segment de ligne du patron derive par rapport a un pre- 
mier axe et par rapport h un second axe perpendiculaire au premier, 
1' appareil recevant des premiers signaux d'entr6e indiquant les 
coordonnees de position des points d*§talonnage se trouvant aux 
extremites du segment de ligne du patron derive par rapport aux 
deux axes, des seconds signaux d* entree indiquant les coordonnees 
de position des points d'€talonnage du patron initial qui 
correspondent aux points d*gtalonnage du patron d§riv§, par 
rapport aux deux axes, et des troisigmes signaux d 'entree indi- 
quant les coordonn§es de position de points se trouvant entre les 
points d'Stalonnage du patron initial par rapport aux deux axes 

et definissant 6galement le segment de ligne du patron initial, 
les points d'^talonnage du patron d§rivg et les points d'gtalonna- 
ge correspondants du patron initial gtant disposes sur des lignes 
droites paralldles, 1 'appareil comprenant un premier dispositif 
traitant exclusivement les premiers, les seconds et les troisi^mes 
signaux d' entree indiquant des coordonnees de position par rapport 
au premier axe et §mettant des signaux de sortie indiquant exclu- 
sivement les coordonnees de position des points du segment de ligne 
du patron deriv§ par rapport ^ ce premier axe, un second dispositif 
traitant exclusivement les premiers, seconds et troisidmes signaux 
d 'entree indiquant les coordonnees de position par rapport au 
second axe et ^mettant des signaux de sortie indiquant exclusive- 
ment les coordonn§es de position des points du segment de ligne 
du patron d§riv§ par rapport au second axe. 
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6. Appareil selon la revendication 5, caracterise en ce que 
le premier dispositif coinprend un Element recevant les premiers et 
les seconds signaux et determinant a partir de ceux-ci 1 • agrandisse- 
ment ou la diminution des espacements s^parant les points d'Stalon- 

5 nage du patron derivS par rapport aux points d'gtalonnage du patron 
initial miquement suivant ledit premier axe, le second dispositif 
coii5>renant un Element recevant les premiers et les seconds signaux 
et determinant § partir de ceux-ci 1' agrandis semen t ou la diminution 
des espacements entre les points d'etalonnage du patron dSriv§ par 
10 rapport aux points d'gtalonnage du patron initial uniquement suivant 
le second axe. 

7. Appareil utilise pour I'Stalonnage d'un patron de taille 
diqf§rente en partant d'un patron initial et determinant un seg-- 
ment de ligne du patron derive, caract^rise en ce qu'il 6met des 

15 signaux indiquant des coordonn§es de position des points d'un 

segment de ligne du patron derive par rapport ^ un premier axe et 
par rapport a un second axe perpendiculaire au premier^ cet appareil 
recevant des premiers signaux d' entree indiquant les coordonnees 
de position de points d»6talonnage du patron derive se trouvant aux 

20 ext remit ^s du segment de ligne de ce patron par rapport aux deux 
axes, des seconds signaux d'entr§e indiquant les coordonnees de 
position des points d'Stalonnage du patron initial qui correspon- 
dent aux points d*§talonnage du patron d§riv§, par rapport aux deux 
axes, et des troisiemes signaux d 'entree indiquant les coordonnees 

25 de position de points se trouvant entre les points d»etalonnage 
du patron initial par rapport aux deux axes et dgfinissant le 
segment de ligne de ce patron, des quatrifeines signaux d«entr§e 
indiquant que la ligne droite qui relie les points d'etalonnage 
du patron derive et la ligne droite qui relie les points d'etalon- 

30 nage correspondants du patron initial sont paralliles, des cinquitoes 
signaux d •entree indiquant que les lignes droites qui relient ces 
points d-etalonnage ne sont pas paralleles, 1- appareil comprenant 
un premier dispositif commande par les quatriemes signaux d' entree 
et traitant exclusivement les premiers, seconds et troisidmes 

35 signaux d' entree qui indiquent des coordonnees de position par 

rapport au premier axe et emettant des premiers signaux de sortie 
indiquant exclusivement les coordonnees de position des points 
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du segment de ligne du patron deriv§ par rapport I ce premier axe, 
un second dispositif commaiidi par les quatriemes signaux d 'entree 
et traitant exclusivement les premiers, seconds et troisiemes si- 
gnaux d 'entree qui indiquent des coordonnees de position par rap- 
5 port au second axe et emettant des signaux de sortie indiquant 
exclusivement les coordonnees de position des points du segment 
de ligne du patron derive par rapport au second axe, un troisieme 
dispositif commande par les cinquiemes signaux d 'entree traitant 
tous les premiers, seconds et troisiemes signaux d'entr§e et 

10 emettant des signaux de sortie indiquant les coordonnees de posi- 
tions des points du segment de ligne du patron dSrivi par rapport 
au premier axe et un quatridme dispositif command^ par les cinquiS- 
mes signaux d'entree traitant tous les premiers, seconds et troi- 
siemes signaux d'entree et emettant des signaux de sortie indiquant 

15 les coordonnies de position des points du segment de ligne du pa- 
tron d§riv§ par rapport au second axe. 

8. Appareil suivant la revendication 7, caracteris€ en ce 
que le premier dispositif comprend un Element recevamt les pre- 
miers et les seconds signaux et determinant I partir de ceux- 

20 ci l*agrandissement ou la diminution des espacements entre les 
points d'etalonnage du patron d§rive par rapport aux points 
d'etalonnage du patron initial uniquement par rapport au pre- 
mier axe, le second dispositif coraprenant un element recevant 
les premiers et seconds signaux et determinant a partir de ceux- 

25 ci l*agrandissement ou la diminution des espacements des points 
d'etalonnage du patron derive par rapport aux points d'etalonnage 
du patron initial uniquement par rapport au second axe. 

9- Procede utilise pour I'etalonnage d'un patron de taille 
differente en partant d'un patron initial afin d'obtenir les 

30 coordonnees de position de points definissant des segments de 

lignes du patron derive par rapport A un premier axe et par rapport 
a un second axe perpendiculaire au premier, ces segments de lignes 
se terminant par des points d'etalonnage connus du patron derive, 
caracterise en ce qu'il consiste H determiner s'il existe un paral- 

35 leiisme ou non entre la ligne droite passant par les points d'eta- 
lonnctge du patron derive -et la ligne droite passant par les points 
d'etalonnage du patron initial qui correspond aux dits pointis 



BNSDOCID: <FR ^2056191A5J_> 



70 18178 2056191 

d'gtalonnage du patron dgrivS et lorsque ces lignes sont paralleles, 
a determiner les coordonnges de position des points du segment de 
ligne du patron d§rive par rapport au premier axe en traitant les 
coordonnees des points du segment de ligne et des points d'gtalon- 
5 nage du patron initial et les points d'Stalonnage du patron dSrivg 
exclusivement par rapport au premier axe et a determiner les coor- 
donnges de position des points du segment de ligne du patron d§- 
rivg par rapport au second axe en traitant les coordonnSes des 
points du segment de ligne et des points d'fitalonnage du patron 
10 initial et des points d'gtalonnage du patron dirivi exclusivement 
par rapport au second axe. 

10. ProcSag suivant la revendication 9, caracterisi en ce que 
I'opgration consistant a determiner les coordonnges de position 
des points du segment de ligne du patron dgrivS par rapport au 
15 premier axe consiste de plus a dgterminer I'agrandissement ou la 
diminution des espacements entre les points d'gtalonnage du patron 
dSrivg par rs^port aux points d'gtalonnage du patron Initial, 
uniquement par rapport au premier axe et I'opgration consistant 
a dgterminer les coordonnees de position des points du segment 
20 de ligne du patron dSrivg par rapport au second axe consistant 

de plus a dgterminer I'agrandissement ou la diminution des espace- 
ments entre les points d'gtalonnage du patron dgrivg par rapport 
aux points d'gtalonnage du patron initial uniquement par rapport 
au second axe. 

25 11. Procgdg utilise pour I'gtalonnage d'un patron de taille 

diffgrente en partant d'un patron initial afin d'obtenir les 
coordonnges de position de points dgfinissant des segments de li- 
gnes du patron dgrivi par rapport a un premier axe et par rapport 
a un second axe perpendiculaire au premier, ces segments de lignes 

30 se terminant par des points d'gtalonnage connus du patron dgrivg, 
caractgrisg en ce qu'il consiste a dgterminer s'il existe un 
parallglisme ou non entre la ligne droite passant par les points 
d'gtalonnage du patron dgrivg et la ligne droite passant par les 
points d'gtalonnage du patron initial correspondant aux points 

35 d'gtalonnage du patron dgrivg et. aprfis avoir dgterming que ces 
lignes sont parallSles. S dgterminer ensuite les coordonnges de 
position des points du segment de ligne du patron dgrivg par 
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rapport au premier axe en traitarit les cbordonnges des points du 
segment de ligne des points d'§talonnage du patron initial et les 
points d'§talonnage du patron d§riv§ exclusiveinent par rapport 
au premier axe et ^ determiner les coordonnees de position des 
5 points du segment de ligne du patron dirivg par rapport au second 
axe en traitant les coordonn§es des points du segment de ligne 
et des points d'Stalonnage du patron initial et des points d'§ta- 
lonnage du patron derive exclusivement par rapport au second axe et 
apres avoir d§termin§ que les lignes ne sont pas paralldles, I 

10 determiner les coordonnies de -position des points du segment de 
ligne du patron d§riv€ par rapport au premier axe en traitant 
les coordonnges des points du segment de ligne et des points 
d'gtalonnage du patron initial et des points d'gtalonnage du patron 
d§riv§ par rapport aux deux axes et d dgterminer les coordonnees de 

15 position des points du segment de ligne du patron dirivg par rap- 
port au second axe en traitant les coordonn§es des points du seg- 
ment de ligne et des points d'gtalonnage du patron initial et 
des points d'italonnage du patron dirivi par rapport aux deux 
axes. 

20 12. Proced§ suivant la revendication 11, caractgrisg en ce 

que 1" operation consistant 3 determiner les coordonnees de position 
des points du isegment de ligne du patron d€rivg par rapport au pre- 
mier axe, consiste de plus a determiner I'agrandissement ou la dimi- 
- nttipn des espacements entre les points d'etalonnage du patron 

25 dirive par rapport aux points d'gtalonnage du patron initial uni- 
quement par rapport au premier axe et 3 determiner 1 * agrandisse- 
ment ou la diminution des espacements entre les points d'italonna- 
ge du patron derive par rapport aux points d*etalonnage du patron 
initial uniqueroent par rapport au second axe. 

30 13. Appareil utilise pour etalonnerun patron de taille 

differente en partant d'un patron initial, cet appareil determi- 
nant un segment de ligne du patron derive, caracterise en ce qu*il 
emet des signaux indiquant les coordonnees de position des points 
du segment de ligne du patron derive par rapport a un premier axe 

35 et par rapport I un second axe perpendiculciire au premier, 1' appa- 
reil recevant des premiers signaux d 'entree indiquant les coordon- 
nees de position par rapport aux deux axes des points d'etalonnage de 
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patron aSrivg se trouvant aux extr€initis du segment de ligne de ce 
patron, des seconds signa^ax d'entrSe indiquant les coordonnges de 
position par rapport aux deux axes de points d'Stalonnage du patron 
initial correspondant aux points d'Stalonnage du patron d6riv6 et 
, des troisiSmes signaux d'entrSe indiquant les coordonnies de posi- 
tion par rapport aux deux axes de points se trouvant entre les 
points d'gtalonnage du patron initial et definissant le segment de 
ligne de ce patron, ainsi que des premiers et des seconds signaux 
de commande. I'appareil comprenant un premier dispositif commandi 
D par les premiers signaux de commande et traitant exclusivement 

les premiers, seconds et troisiSmes signaux d'entrfie qui indiquent 
des coordonnees de position par rapport au premier axe et gmettant 
des premiers signaux de sortie indiquant exclusivement les coor- 
donn^es de position des points du segment de ligne du patron d6- 
5 rivS par rapport a ce prefiiier axe, un second dispositif commandfi 
par les premiers signaux de commande, traitant exclusivement les 
premiers, seconds et troisiSmes signaux d'entrSe indiquant des 
coordonn§es de position par rapport au second axe et gmettant 
des signaux de sortie indiquant exclusivement les coordonnies de 
-0 position des poinfes du segment de ligne du patron dfirivS par 

rapport au second axe, un troisifeme dispositif command^ par les 
seconds signaux de commande, traitant tons les premiers, seconds 
et troisiemes signaux d' entree et amettant des signaux de sortie 
indiquant les coordonnees de position des points des segments de 
25 ligne du patron d6riv6 par rapport au premier axe, un quatrrSme 
dispositif commands par les seconds signaux de commande, traxtant 
tous les premiers, seconds et trolsiemes signaux d • entree et 
gmettant des signaux de sortie indiquant les coordonnSes de posi- 
tion des points du segment de ligne du patron derive par rapport 
30 au second axe. 
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